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(57) Abstract: The invention relates to a method for controlling the longitudinal movement of a vehicle (3) particularly by means 
J£l of a longitudinal movement control system. For vehicle speeds higher than a threshold speed, when no vehicle (8) driving in front of 
the first vehicle (3) is detected, the vehicle speed is set to a higher selected set speed, and when a vehicle (8) driving in front of the 
^rst vehicle (3) is detected, the distance from this vehicle (8) is set When the vehicle is traveling at a speed less than the threshold 
speed, the longitudinal movement of the vehicle (3) is only controlled when a vehicle (8) driving in front of vehicle (3) is detected. 
This enables a distance controlling system to be realized that functions over a large range of speeds. 
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(57) Zusanunenfassung: Bei einem Verfahren zur LSngsbewegungssteuerung eines Fahrzeugs (3), insbesondere mittels eines 
LSngsbewegungssteuerungssystems, wobei fUr Fahrzeuggeschwindigkeiten oberhalb einer Schwellengeschwindigkeit, wenn kein 
vorausfahrendes Fahrzeug (8) erkannt wird, die Fahrzeuggeschwindigkeit auf eine hSher gew^lte Setzgeschwindigkeit geregelt 
wild, und, wenn ein vorausfahrendes Fahrzeug (8) erkannt wird, der Abstand zu diesem vorausfahrenden Fahrzeug geregeU 
wird, wird unterhalb der Schwellengeschwindigkeit die Langsbewegung des Fahrzeugs (3) nur dann gesteuert wird, wenn ein 
vorausfahrendes Fahrzeug (8) erkannt wird. Daduich kann ein Abstandregelsystem ttber einen groBen Geschwindigkeitsbereich 
realisiert werden. 



